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Abstract 
Influence of the joint springs and the initial conditions on the locomotion of the bipedal model 
has been investigated. The bipedal model， as proposed before， has eight rigid links repr飴 enting
upper and lower legs， feet， the waist， and the upper body， which are jointed each other by pins 
together with torsional springs. As reported previously， in the monopedal period， a Jimitted range 
of spring constants are available for the model to move contlnuously aJike human walking. 
However， ithas been found that these same values of spring constants are not appropriate for the 
bipedal period. Continuous movement from monopedal to bipedal period is only possible by 
employing the different spring constants for different period. Successful combination of spring 
constants and initial angular velocities of al Jinks for a complete one.step movement is obtained 
after the trial and error method. Under this condition， the step force of the model varies showing two 
peaks as in the case of human walking although the second peak， which may be related to the 
















































Fig. 1 General view of the bipedal model. 
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合 (k13=k14). 足関節(以下 Fjointという)のぱね定
数をわ=5 O. kb=100に設定すれば，片脚立脚による
歩行可能な範囲は.K jointのばね定数で 1070孟ん三五


















Table 1 Two results of angular velocities in bipedal period 




Initial angular velocities -5.0 1.0 
At the end of Case 3 1.82 -2.54 
At the end of Case 4 0.19 -4目m
lnitial angular velocities -5.5 1.0 
At the end of Case 3 -1.95 -2目90
At the end of Case 4 -0.57 -4.06 
lnitial angular 
-2.0 -1.51 velocities of Case 52) 
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るが，上述のようにふの問題でこのままでは， Case 5 
への移行は不可能である.したがって， Case3→ Case 





ね定数 kf， kb， k.， klO， k13 = k14の種々の組合せを考え
て，これまでの計算結果を考慮しながら，試行錯誤に
よる膨大な計算から Case3→ Case 4→ Case 5→ 
Case 1→ Case 2の連続歩行する初期条件等の組合せ
を得ることができた.その組合せを Table2に示す.
また，計算結果を Basographyで示したのが Fig. 3 
(Table 2 No.4)である.
Table 2 Combination of initial angular veloci. 
ties and spring constants of joints 
(angular velocity: rad/sec， spring con. 













Yo 布。 わ kb ι kiO kl3 
0.5 -4.0 35 85 350 10 30 
0.5 -4.0 35 85 350 70 30 
0.5 -4.0 35 85 350 80 30 
0.5 -4.0 35 85 350 10 70 
0.26 -3.0 20 40 350 10 150 
0.26 -3.0 20 40 350 10 20 
0.8 -2.5 20 5 350 150 170 
0.5 -3.0 20 40 350 10 30 . 
0.5 -3.0 20 40 350 150 30 
0.5 -3.0 20 40 350 20 30 





















した場合， Case 3→ Case 4→ Case 5→ Case 1→ 
Case 2という歩行を行うためには，初期条件としてー
7.0孟β。豆一6.0，-6.5~五1/0 孟 4.0， 0.5豆 YO孟1.0
の範囲を採用するが， Case 5の最初に，前報2)と同様に






(Case 3→……→ Case 2)の連続歩行ができるため
康文
kf=20 (N'm/rad】
kb=40 ( φ }  
k・4民)( φ}  
s，r-3.6 (rad/，制



















































k同=IOO( ~ ) 
kB=300 (多}-10.0 
Diagrams of angular velocities in loco. 
























































Diagrams of angular velocities in loco. 
motion. 
の，ばね定数の条件を求めてみよう.いま，so> 


















間経過でプロットしたのが.Fig. 4およびFig. 5 
(Table 2 No. 8)である.これらの図からわかるように，
































本モデルの Case3→……→ Case 2の場合の垂直カ
分布と時間との関係の一例 (Table2 No.1)を表わし
Case 






















a ・0-CJ) 200 
100 
。;
0.2 0.4 0.6 0.8 
Time (sec) 








は小さい.この傾向は，片脚立脚期 (Case5→ Case 1 
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